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 要  旨 
 コンピュータビジョンや画像処理の分野において、画像系列中の注目物体の追跡は最も重要か
つ困難な処理の 1つであり、多くの実用的な応用(自動ビデオ監視システム、ビデオの自動編集、
動画圧縮など)が考えられる。特に、画像認識や画像理解のような高レベルな処理では、背景領域
を含まず注目物体のみを抽出することが必要とされる。 
 注目物体の追跡にはアプローチの異なる多くの手法が提案されてきた。初期の追跡アルゴリズ
ムは特徴点やエッジセグメントを追跡するものであったが、注目物体を復元するためには物体の
形状や特徴点の運動の両方に強い制約を課さなければならなかった。また、多くの場合、撮影さ
れた物体の形状は時間の経過とともに変化するため、このような変形物体を特徴点のみに基づい
た手法で追跡することは困難である。 
 これらの制約を克服するために、動的輪郭モデル(active contour models)に基づく追跡アルゴ
リズムが Kass らによって提案された。この手法は閉曲線を用いて注目物体の輪郭を動的に抽出
する手法であり、あらかじめ物体の形状を仮定する必要はない。しかし、物体から遠く離れた位
置にある閉曲線を用いて輪郭を抽出する場合、多大な計算コストを必要とし、かつ所望の輪郭抽
出に失敗する可能性も高くなる。 
 本研究では、物体のフレーム間変位が大きい場合においても安定かつ高速に物体の輪郭を抽出･
追跡するために、動的輪郭モデルと追跡アルゴリズムを組み合わせた手法を提案する。提案手法
は、「物体の局在化」と「物体の輪郭抽出」の 2つの段階から構成される。局在化処理にはmean 
shift algorithm と Kalman filter を利用し、現フレームにおける注目物体の位置を推定する。
次に、その推定位置に前フレームでの閉曲線の収束結果を移動させ、動的輪郭モデルに基づく輪
郭追跡手法である level set methodsを用いて注目物体の輪郭を抽出する。本研究では、実画像系
列中の変形物体の輪郭追跡実験を行い、提案手法は従来手法に比べて少ない計算コストで輪郭を
抽出できることを示す。さらに、従来手法では輪郭追跡に失敗するようなフレーム間変位の大き
な物体の輪郭抽出にも対応できることを確認し、提案手法の有効性を示す。 
 
 
